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理アルゴ.リズム "Resolved Newton-Euler Algorithm" を提案し. 3 2 ピットマイクロプロセ
ッサ伏 Transpute r" を用いた並列処理装置によって，この並列処理アルゴリズムを実装した。これを





















パスの競合ゃあふれなどの問題があった占本研究では， 3 2 ピットマイクロプロセッサ"Transputer"
を用いて“ Point to Point" 通信方式のモデソレベースド制御のための並列処開装置を開発した。
さらに産業用マニピ早レータ“ P UMA 5 6 0" に対しモデルベースド制御を実装し，その有効性を確
認した。
(3) 従来の視覚フィードパック系では，環境認識と運動制御が別々のステップで分離して行われてきたが，
作業を高速化し精度をあげるためにはこの方法では不十分である。本研究では，作業対象物とカメラと
の相対的関係を認識しながらマニピュレータを制御する“動的視覚サーボ"を実現し，環境認識の過程
とマニピュレータの運動制御を動的に結合するためのアルゴリズムを提案した。さらに，実験lとより動
的視覚サーボの実現を検証した。
以上のように本論文は，マニピュレータの視覚サーボ系とモデルベースド制御lζ関する理論的かつ実験
的に有用な成果を含んでおり，ロボット工学，制御工学の発展lζ寄与すると乙ろが大きい。よって本論文
は博士論文として価値あるものと認める。
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